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Abstract 
In this paper， the position control of a ball rolling on a grooved beam is considered. 
A controller is constructed with two subcontrollers: the utmost compensator type controller and a load insensi 
tive position servo controller 
























M:ポール質量 Re :ポール半径 r ポールのころがり半径
Ms :ビーム質量 1 B :ビームの慣性モーメント













x4 = (M 'g'x，-MB' g' h 'x3 -D'x4 + KT 'x5)/;3 
x5エ (-KE'x4-R'x5+μ'u)!L 
ここで
2，R ワ O つ
α=l+E(7)Z，β=IB + lM+ M(x;)~ 













































































M: 0.7365 (Kg) RB : 0.0158 (m) 
r : O.01368 (m) Mo : 0.7365 (Kg) 
1. : 3. 559xl0-ε(Kg'm2) h: 0.0236(m) 
K， : 3.234 (e'i' m/A) 
KE : 6. 49xl0-2 (V'sec/rad) 


































0.16 G.Js)= I 'A .¥?一一一一"¥¥?(s十0.4)~( s十1.り)一 (8) 
とする。これは，ボールがすべらずころがるための拘束条件(1& 1三 0.81'ad/日，lを満足してい
る。制御器の各係数は，
N=0.02512， Mo=-0.4333， M1=一 0.1758，L1=-2.8， 00=01=0.0 
である O
ii)電気サーボの制御器





G/I(S)= (s+200 )2 (9) 
このとき，位置サーボ系に振動極は生じない。制御器の各係数を示す。
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